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RINGKASAN 
 Mesin pemotong plat termasuk mesin yang sangat dibutuhkan didalam dunia 
industri karena mesin ini sangat menunjang untuk hasil pekerjaan yang maksimal. 
Mesin pemotong plat dirancang untuk memudahkan pekerjaan didunia industri, 
karena mesin ini  mempunyai sistem penggerak hidrolik untuk meringankan proses 
pemotongan dan juga mempunyai sistem control otomatis yang diterapakan pada 
mesin.  
Tujuan dari penelitian ini dibuat rancang bangun untuk pengendalian 
kecepatan gerak aktuator, posisi pisau dan urutan penjepitan  pemotongan plat. 
Untuk memepermudah pekerjaan, serta untuk alat praktik dan juga menunjang 
pembelajaran di Universitas Muria Kudus. 
Metode yang dilakukan dengan merancang sebuah sistem kontrol yang dibuat 
untuk menjalankan mesin pemotong plat, studi literatur untuk, permodelan dan 
simulasi sistem kontrol, perancangan sistem kontrol yang meliputi diagram blok 
sistem, sistem kontrol PID, kemudian menguji stabilitas. perancangan dan 
pembuatan hardware rangkaian elektronik. software menggunakan arduninouno 
serta implementasi sistem kontrol. 
Dari simulasi dengan menggunakan Matlab didapatkan grafik diperoleh rise 
time 2,3 detik settling time 4,1 detik overshoot 0.  Analisa Sta bilitas  dan Routh 
Hurwiez bahwa sistem kontrol pada kondisi stabil, pada saat pemotongan plat. 
Kata Kunci : pemotong plat, simtem kontrol, simulasi 
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ABSTRACT 
 Cutting machine plate including a machine that is needed in the 
industrial world because this machine is very supportive for maximum work. 
The plate cutting machine is designed to facilitate the work of the industrial 
world, because this machine has a hydraulic drive system to lighten the cutting 
process and also has an automatic control system applied to the machine. 
 The purpose of this research is designed to control the actuator motion 
speed, the position of the knife and the clamping order of plate cutting. To 
simplify the work, as well as for practice tools and also support the learning 
at Muria Kudus University. 
 The method is performed by designing a control system designed to run 
the plate cutting machine, literature study for the control system, modeling and 
simulation, control system design including system block diagram, PID control 
system, then test stability. Designing and manufacturing electronic circuit 
hardware. software using arduninouno and implementation of control system. 
 From the simulation using Matlab we get the rise time 2.3 seconds 
settling time 4.1 seconds overshoot 0. Analysis Sta bility and Routh Hurwiez 
that the control system in stable condition, at the time of cutting plate. 
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